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Application of Fuzzy Control in Intelligent Traffic
Lights Monitoring System
ZHANG Hai2ying, YU Zhen, CHEN Yan2ping
(Automat ion Department , Xiamen University, Xiamen 361005, China)
Abstr act : In order to solve the crowded t ransportat ion problem of cit ies, in view of the variable t raffic condit ion in the t raffic lights moni2
toring system, proposed to use the fuzzy algorithm and the fuzzy cont rol to realize the cont rol of the traffic lights.Making the analysis to
the monitoring system , selected the fuzzy controller st ructure in reason. It assign ed the pass t ime of each t raffic lane through the fuzzy al2
gorithm according to the dynamic volume of vehicle. In th e paper it has considered all kinds of traffic lanes combination pass through in
the same t ime. T he monitoring system enhanced the efficiency of vehicles t raffic, caused the path to be more unobst ructed. Compared with
the t raditional fixed t im ing systems, it is more suitable to the complexity of current traffic condit ions.
Key wor ds: t raffic lights; fuzzy cont rol; volume of vehicle




























个周期分为四个相位,如图 1 所示( ¹: 东至西, 西至
东,西至南,东至北; º:西至北,东至南; »:南至北,北
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至南,南至东,北至西; ¼:北至东,南至西)。
图 1  十字路口







图中, X1:当前相位总车辆数 / 车道数(取整);
X2:下一相位总车辆数 / 车道数(取整) ;
Y:当前相位绿灯显示时间。
图 2  双输入单输出模型
2. 2  变量设置





4, - 3, - 2, - 1, 0, 1, 2, 3, 4, 5},输入语言量的基本论
域与离散域转换对照表如表 1所示。
表 1  输入车辆平均数目的基本论域
与离散域转换对照表
X1或 X2 0 ~ 3 4 ~ 7 8 ~ 10 12 ~ 14 16 ~ 18 19 ~ 24
- 5 - 4 - 3 - 2 - 1 0
X1或 X2 25 ~ 27 28 ~ 30 31 ~ 33 34 ~ 36 37 ~ 40
1 2 3 4 5
  ( 2) 输出量: Y,当前相位绿灯延时时间。
将绿灯延时时间的基本论域确定为[ Gmin, Gmax] ,
Gmin是可以接受的最小绿灯延时时间, Gmax 是可以接
受的最大绿灯延时时间, 在这里设定 Gmin = 0s, Gmax
= 60s。将绿灯延时时间的论域确定为{0, 1, 2, 3, 4, 5,
6, 7, 8, 9, 10, 11, 12}。因为输出量延时时间是连续的,
所以有比例因子K = 60/ 12= 5,通过比例因子进行反
模糊化,从而得到精确的延时时间:
延时时间 = K @模糊集数据
2. 3  隶属函数
在文中 X 和 Y的语言变量都选取 7个语言值[ 4] ,
/很少0 ) / NB0 , / 较少0 ) / NM0 , / 少0 ) / NS0 , / 正






表 2  输入量 X 的语言变量赋值表




- 5 - 4 - 3 - 2 - 1 0 1 2 3 4 5
NB 1 0. 8 0. 4 0. 1
NM 0. 2 0. 7 1 0. 7
NS 0. 2 0. 7 1 0. 5
ZE 0. 5 1 0. 5
PS 0. 5 1 0. 7 0. 2
PM 0. 7 1 0. 7 0. 2
PB 0. 1 0. 4 0. 8 1
表 3  输出量 Y的语言变量赋值表




0 1 2 3 4 5 6 7 8 9 10 11 12
NB 1 0. 8 0. 4 0. 1
NM 0. 2 0. 7 1 0. 7 0. 2
NS 0. 2 0. 7 1 0. 7 0. 2
ZE 0. 5 1 0. 5
PS 0. 2 0. 7 1 0. 7 0. 2
PM 0. 2 0. 7 1 0. 7 0. 2
PB 0. 1 0. 4 0. 8 1
2. 4  模糊推理
由于模糊规则条数越多,推理速度就越慢,所以只
考虑各相位平均车辆数,这并不会影响实际控制效果。
因为采用二维模糊控制器,所以使用如下控制规则[ 5 ] :
IF  A  AND  B  THEN  C
可知一共有 49 条控制规则。由此得到模糊控制规则
表,如表 4。每条控制规则都对应一种算法, 得到模糊
关系 Ri,所有的并起来得到总的模糊关系 R[3] ,则:
C = ( A @B) o R




NB NM NS ZE PS PM PB
NB NM NS ZE PS PM PB PB
NM NM NS ZE PS PM PB PB
NS NB NM ZE ZE PM PM PB
ZE NB NM NS ZE PS PM PM
PS NB NM NS ZE PS PS PM
PM NB NB NM NS ZE PS PS
PB NB NB NM NS ZE PS PS
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其中, K i 为权系数, 在这为隶属度, Yi 为论域中的元
素。由此就可以得到输出量, 进一步经过反模糊化,得
到精确的输出量。














速度约为 10~ 15km/ h,道口取为 15m。设当前情况如
表 5所示。






  采用固定配时:周期为 2 分钟, 每个相位配时 30
秒,则绿灯期间每个车道最多能过 25辆车。一个周期
结束时,各相位平均车辆数如表 6所示。
采用模糊控制: 周期为 2 分钟,查表得: ¹相位绿
灯时间为 42s; º相位绿灯时间为 18s; »相位绿灯时
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